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1軸回転：姿勢推定の定式化
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１軸目の列置換行列
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２軸目の列置換行列
















    1
9１軸目の変化に対応する列の置換
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３軸目の列置換行列
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案２：姿勢推定の再検討
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′∠=∠=     ζ    αθ 複素数の偏角
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1軸回転： 部分空間への投影
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pxj = cos(θj/2) + sin(θj/2)(i + 0j + 0k)
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まとめ
z １軸回転のための姿勢推定手法を拡張し、
３軸回転のための四元数部分空間の構築
方法を示した
z巡回群による定式化ではない
▲零ベクトルの求め方が一意ではない
✖推定誤差が大きい
z 今後の課題
z零ベクトルの求め方の検討
z ３軸の拡張方法の別アプローチの検討
